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下仿生机器人“Cownose ray I”，长 0.3 m，展宽0.5 m，

















































1 ((Bionic* or biomimetic*) near (ocean* or marine* or underwater* or submarine* or sea or undersea* or (glider* or vehicle*) near 
(underwater* or undersea*)) or (Bionic* or biomimetic* or robot*) and (turtle* or lobster* or crawﬁsh* or crab* or ﬁsh))  检索时
间2016年12月份；受到该数据库更新时间影响，目前采集的最新数据到2016年3月份；各个国家主要采集的资助来源有
所不同，主要限定在国家级资助项目，地方项目不在采集之列。
2 TS=((Bionic* or biomimetic*) AND (ocean* or marine* or underwater* or submarine* or sea or undersea* or turtle* or lobster* 
or Dolphin* or crawﬁsh* or crab* or boxﬁsh or ﬁsh or Eel or eels or Cyro or Tuna or Tunas or Jellyﬁsh or (glider* or vehicle*) 
and (underwater* or undersea*))) or (Bionic* or biomimetic*) and ((robot* or glider* or vehicle* or sensory* or algorithm*) and 
(turtle* or lobster* or Dolphin* or crawﬁsh* or Cyro or eels or Tuna or Tunas or Jellyﬁsh or Eel or crab* or "marine animal*" or 
"ocean animal*" or "sea animal*" or boxﬁsh or ﬁsh and (Bionic* or biomimetic*))) 检索时间2017年5月份。







序号 国家 资助金额/万 单位
1 美国 115577 USD
2 中国 13375 RMB
3 加拿大 2071 CAD
4 英国 9460 EUR
5 德国 8362 EUR
6 澳大利亚 1718 USD
7 意大利 6046 EUR
8 法国 1803 EUR
9 荷兰 1437 EUR
10 葡萄牙 1542 EUR
11 爱尔兰 1521 EUR
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序号 资助机构 资助项数 资助金额/万 核算货币（近似） 国家
1 美国国立卫生研究院(NIH) 2144 56619 USD 美国
2 美国国家自然科学基金委员会(NSF) 744 39594 USD 美国
3 中国国家自然科学基金委员会(NSFC) 288 13373 RMB 中国
4 加拿大自然科学与工程技术研究理事会(NSERC) 195 1188 USD 加拿大
5 欧洲共同体及其协议国框架方案(FP) 194 35966 EUR 欧州
6 美国国防部的种子基金（SBIR/STTR） 54 6078 USD 美国
7 生物技术和生物科学研究理事会(BBSRC) 34 1395 USD 英国
8 澳大利亚国家健康与医学研究委员会(NHMRC) 28 1718 USD 澳大利亚
9 美国能源部(DOE) 28 14333 USD 美国
10 英国工程和自然科学研究委员会(EPSRC) 15 2962 EUR 英国
序号 受资助机构 项目数 资助金额/万美元 国家
1 斯坦福大学 88 1354 美国
2 麻省理工学院 65 2165 美国
3 西北大学 64 5422 美国
4 明尼苏达大学 61 4464 美国
5 南加利福尼亚大学 57 6143 美国
6 凯斯西储大学 55 1594 美国
7 威斯康星大学 54 1581 美国
8 加利福尼亚大学旧金山分校 51 480 美国
9 密歇根大学 51 1051 美国
10 约翰斯•霍普金斯大学 49 1194 美国
序号 受资助机构 项目数 资助金额/万人民币 资助机构
1 浙江大学 22 1265 基金委
2 南京航空航天大学 15 533 基金委
3 吉林大学 13 614 基金委
4 华中科技大学 12 383 基金委
5 上海交通大学 11 336 基金委
6 清华大学 10 500 基金委
7 北京航空航天大学 10 289 基金委
8 中国科学技术大学 9 461 基金委
9 西北工业大学 9 404 基金委
10 中国科学院自动化研究所 8 552 基金委
10 华南理工大学 8 200 基金委
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图6　海洋仿生领域热点主题发文情况
主题词 词频 主题词 词频
一、总体主题词
robotic ﬁsh 461 biomimetics 205
underwater robot 342 marine bionics 104
underwater vehicles 303 amphibious robot 39
robotic system 257 soft robotics 19
二、运动机理及其机构实现
locomotion 384 motion 83
ﬁn 197 actuators 78
propulsion 142 kinematics 71
robot navigation 120 manipulator 68
hydrodynamics 116 central pattern generator 40
dynamic modeling 107 CFD 38
三、海洋仿生形态与行为
behavior 59 ﬁsh swimming 20
motion 52 motion planning 15
walking 40 architecture 10
path planning 39
四、仿生感知技术
underwater localization 98 kalman ﬁlter 32
vision system 64 sensor fusion 11
optimization 53 acoustic sensor 4
sensors 44 piezoelectric actuators 4
五、仿生智能技术
target tracking 74 genetic algorithm 27
neural network 68 swarm intelligence 21
simultaneous localization 
and mapping (slam) 37 visual tracking 9
六、仿生材料主题
polymer-metal composites 38 biomaterials 20




shape memory alloy 27
七、仿生物种类主题
ﬁsh 713 turtle 16
sunﬁsh 30 jellyﬁsh 15
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中国科学院自动化研究所 70 43 25 11 62
中国科学院沈阳自动化研究所 13 8 3 2 1 2
2 麻省理工学院 26 9 11 2 2 10
3 北京大学 31 16 16 4 30
4 哈尔滨工程大学 22 17 11 7 4 7
5 南洋理工大学 34 12 10 5 17
6 密歇根大学 30 6 19 1 14 22
7 纽约大学 25 20 11 3 8 28
8 新加坡国立大学 31 15 5 2 10
9 香川大学 35 17 8 2 8 10
10 北京航空航天大学 30 11 7 3 25
11 哈尔滨工业大学 22 13 4 2 4 15
12 中国国防科技大学 30 10 2 4 18
13 赫罗纳大学 6 3 9
14 东京大学 6 1 1 2 1 3
15 加拿大麦吉尔大学 3 4 1
16 台湾大学 13 7 4 6 7
17 北京理工大学 14 7 5 1 4 12
18 佐治亚理工大学 10 2 4 2 6 10
19 韩国建国大学 17 2 2 3 18
20 日本九州工业大学 14 2 1
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[Abstract] The marine bionic robot is obtained by studying the construction principles and functions of certain marine 
organisms and imitating them in engineering technology. Massachusetts Institute of Technology's imitation tuna structure 
has successfully developed the world's first true robot fish, which further pushed on the study and development in marine 
bionics. Plans and projects on underwater robots or robotic fish have been made to support the development of this field 
in many countries. This paper investigates the development status of marine bionic robots, plans and support projects in 
major countries. And then the amount of funding in this field is analyzed. Subsequently, bibliometrics is used to analyze the 
research literatures of global marine bionic robots. The correlation analysis between supporting projects and output literature 
is carried out. Finally, the main research cases in marine bionics or robot fishes are summarized. Through the panoramic 
analysis of this article, some suggestions for China's development in this field are provided.
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